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(57) Abstract: The invention relates to a method and to a circuit arrangement for the precise, dynamic digital control of especially 
piezoelectric actuators for micropositioning systems, comprising a regulator, whereby, in order to minimize position order deviations, 
the future system behavior is estimated and current correction signals for the purpose of feedforward correction are obtained. The 
aim of the invention is to reduce latency times in the feedforward loop of the scanner system. For this purpose, the signal of the 
command variable is passed over a switched bypass to a high-resolution digital-to-analog converter, said converter being operated at 
the scan rate of the scanner system. The feedforward loop leads to a fast digital-to-analog converter which is controlled in a scanner 
system-independent manner. The output signals of the converters representing the control voltages are added to the device to be 
controlled, especially they are forwarded to a piezoelectric actuator which together with the position sensor forms the controlled 
system. 

(57) Zusanmienfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren sowie eine Schaltungsanordnung zur prazisen, dynamischen digita- 
len Ansteuerung von insbesondere Piezoaktoren fiir Mikropositioniersysteme mit einem Regler. wobei zur Minimierung von Po- 
sitions-Folge-Abweichungen das zukiinftige System verbal ten abgeschatzt und akluelle Korrektursignale im Sinne einer Feedfor- 
ward -Koirektur gewonnen werden. ErfindungsgemaB gelangt zur Reduzierung von Latenzzeiten im Feedforward-Zweig des Ab- 
tastsystems das Signal der FUhrungsgrdBe Uber einen schaltbaren Bypass auf einen Digital- Analog- Wandler hCchster Aufl5sung. 
wobei dieser Wandler mit der Abtastrate des Abtastsystems betrieben wird. Weiterhin fUhrt die Feedforward-Strecke auf einen 
schnellen Digital-Analog-Wandler, welcher abtastsystemunabhangig angesteuert wird. Die die Steuerspannungen reprasentierenden 
Ausgangssignalc der Wandler werden addicrt zur anzustcucmdcn Einrichtung, insbesondere einem Piczoaktor wcitcrgcleitct, wel- 
cher mit einem Positionssensor die Regelstrecke bildet. 
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(57) Abstract: The invention relates to a method and to a circuit arrangement for the precise, dynamic digital control of especially 
piezoelectric actuators for micropositioning systems, comprising a regulator, whereby, in order to minimize position order deviations, 
the future system behavior is estimated and current correction signals for the puqx)se of feedforward correction are obtained. The 
aim of the invention is to reduce latency times in the feedforward loop of the scanner system. For this purpose, the signal of the 
command variable is passed over a switched bypass to a high-resolution digital-to-analog converter, said converter being operated at 
the scan rate of the scanner system. The feedforward loop leads to a fast digital-to-analog converter which is controlled in a scanner 
system-independent manner. The output signals of the converters representing the control voltages are added to the device to be 
controlled, especially they are forwarded to a piezoelectric actuator which together with the position sensor forms the controlled 
system. 
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(57) Zusammenfassung: Die Erflndung betrifft ein Verfahien sowie eine Schaltungsanordnung zur prazisen, dynamischen digita- 
len Ansteuerung von insbesondere Piezoaktorcn fur Mikropositioniersysteme mit einem Regler, wobei zur Minimierung von Po- 
silions-FoIge-Abweichungen das zukunftige System verbal ten abgeschatzt und aktuelle Korrektursignale im Sinne einer Feedfor- 
ward -Korrektur gewonnen werden. ErfindungsgemaB gelangt zur Reduzierung von Latenzzeiten im Feedfonvard-Zweig des Ab- 
tastsystems das Signal der FuhrungsgroBe uber einen schaltbaren Bypass auf einen Digital -Anal og-Wandler hochster Auflosung, 
wobei dieser Wandler mit der Abtastrate des Abtastsystems betrieben wird. Weiterhin fuhrt die Feedforward-Strecke auf einen 
schnellen Digital-Analog-Wandler, weicher abtastsystemunabhangig angesteuert wird. Die die Steuerspannungen repiasentierenden 
Ausgangssignale der Wandler werden addiert zur anzusteuemden Einrichtung, insbesondere einem Piezoaktor weitergeleitet, wei- 
cher nut einem Positionssensor die Regelstrecke bildet. 



